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@ Joint universal homodnetique qui comprend una piece 
erteneure comportant dea gorges de guidage. tins piece tri- 
pods comportsnt trois touriDons et montee dans la piece 
exteneure de sorte que les touriilons de la piece tripode se 
logent dans les gorges de guidage menageee dans la piece 
exteneura et un galet spherique 21 monte de facon tourhante 
sur cheque tourOion. 

Cheque gorge de guidage present© de chaque cote une 
surface 13 de guidage du galet spherique. Le galet spherique 
entre en contact en deux points K P a avec la surface de 
guidage de galet ^ 

(.Invention permet de dim'tnuer la charge rton equflmrea et 
la moment de pivoternerit qui agit sur le galet spherique, et de 
cMnuer la force de frottement engendrant des vibrations. 
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JOINT UNIVERSEL HOMOCINETIQUE 

La presente invention concerhe un joint univer-." 
sel homocinStique utilise principalement pour des vShi- 
cules automobiles k traction avant, et en particulier 
k un joint universel homocinetique de type tripode,, 

Comme joint universel usuel de ce type, on con- 
nalt celui qui est represents s«r la figure 8 et qui 
comprend : un anneau extSrieur 1, dans la surface intS- 
rieure duquel sont mSnagSes trois gorges de guidage cy- 
lindriques 2 s'Stendant axialement ; une piSce tripode 3 
montSe dans 1' anneau extirieur 1 et comportant trois tou- 
rillons 4 diriges radialement ; et des galets sphSriques 
5 montes de fagon tournante et axialement coulissante 
sur les tourillons 4. Chaque galet spherique 5 est prSvu 
pour §tre en contact avec des surfaces de guidage 6 pr6- 
sentSes par les deux cdtSs de la gorge de guidage 2. 

Sur un joint universel homocinetique de ce type, 
pendant la transmission de la rotation, lorsque 1» anneau 
exterieur 1 forme un angle de travail par rapport k la 
pi See tripode 3, chaque galet spherique 5 coulisse obli- 
quement par rapport Si la surface de guidage 6 sur la gor- 
ge de guidage cylindrique 2, comme represents sur les 
figures 8 et 9, de sorte qu'un mouvement de roulement 
normal du galet sphSrique 5 est empSchS. 

Plus prScisSment, alors que chaque galet sphSri- 
que 5 tend k rouler dans la direction indiquSe par une 
fleche (a) sur la figure 8, il est oblige de se dSplacer 
le long de chaque gorge de guidage 2 qui est cylindrique 
et parallels k 1 1 axe de !• anneau extSrieur 1. Par suite, 
un glissement peut se produire entre les surfaces de gui- 
dage 6 sur les gorges de guidage 2 et les galets sphSri- 
ques 5, ce qui engendre un Schauffement et une poussSe 
axiale qui favorise les vibrations. 
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La figure 10 est un graphique illustrant la 
relation entre 1' angle de phase du Joint et la poussee 
induite. 

On decrit ci-apres, avec reference aux figures 
5 6 et 7, le mecanisme qui engendre la poussee induite. La 
figure 7 montre comment les pieces sont placees pendant 
la transmission de la rotation, lorsque l'anneau exterieur 
1 definit un angle de travail par rapport a la piece tri- 

pode 3. ~~~ 

10 Lorsque le Joint tourne, les galets spheriques 

5 montes sur les tourillons 4 de la piece tripode 3 se 
deplacent en va-et-vient dans la direction axiale de l'an- 
neau exterieur 1, le long des surfaces de guidage 6 de 
l'anneau exterieur 1. Comme represents sur la figure 7, 

15 trois galets spheriques 5 effectuent un mouvement de glis- 
sement d'un point P a un point P' , Q a Q- et R a R« , 
respectivement, et reviennent ensuite a la position ini- 
tiale, effectuant un aller-retour sur chaque surface de 
guidage 6 pour chaque rotation du Joint. La force de 

20 contact qui agit entre les surfaces de guidage 6 et les 
galets spheriques 5 induit une poussee axiale. 

La direction et l'intensite de la poussee produi- 
te par chaque galet spherique 5 varient avec la phase de 
rotation. Comme illustre sur la figure 7, deux des trois 

25 galets spheriques 5 sont tires vers le c8te gauche de 

l'anneau exterieur 1 et 1' autre galet est tire vers son 
cSt6 droit, de sorte qu'une pouss6e de compression est 
induite. 

Comme illustre sur la figure 10, la somrae des 
30 poussees engendrees par trois galets spheriques 5 change 
periodiquement d'une valeur positive a une valeur nega- 
tive et vice-versa, trois fois par tour du Joint. L« am- 
plitude est assez grande pour entralner divers protolemes 
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de vibration sur les vehicules. En outre, puisque la re- 
gion oii le galet spherique 5 est en contact avec la sur- 
face cie guidage, 6 possSde la m§me courbure, une charge 
de bord peut se produire sur la surface de guidage € 
avec le mouvement des galets spheriques 5 sur les tou- 
rillons 4. D • autre part, une augmentation de la pous- 
s6e indi*ite, resultant de la charge non 6quilibr6e et 
de la cassure aux §paulements des surfaces de guidage 6,. 
reduit la durSe de vie du joint* 

La presents invention a pour objet un joint 
universel homocinStique de type tripode qui 6vite les 
inconvenients ci-dessus et qui reduit la poussee indui- 
te, evitant ainsi les problSmes relatifs aux vibrations- 

Conformement & la prfisente invention, on obtient 
un joint universel dans lequel les surfaces de guidage des 
galets, formSes sur les deux c8t6s de chaque gorge de gui- 
dage ro£nag6e dans I'anneau extlrieur, sont prSvues de 
maniSre & §tre en contact avec le galet sph#rique en 

deux points. 

Dans le joint universel homocin6tique de la 
presente invention, la transmission de puissance est 
effectuSe par le contact ent re les surfaces de guidage 
et les galets sphSriques, comme dans le joint universel 
homocin6tique usuel. Les galets spheriques roulent le 
long des surfaces de guidage de galet, pour un coulisse- 
ment doux. 

Pendant la transmission de la rotation, lorsque 
l»axe de I'anneau extSrieur est alignS avec l'axe de la 
piSce tripode (c'est-Si-dire lorsque 1' angle de travail 
est de O degr6), puisque le point d' intersection des 
axes des tourillons se trouve sur l'axe de I'anneau ex- 
tSrieur, les rouleaux spheriques restent en contact en 
deux points avec les surfaces de guidage de galet. 

M§me lorsque la rotation est transmise suivant 
un angle de travail, chaque galet sphSrique est toujours 
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en contact avec les surfaces de guidage de galet en deux 
points adjacents au centre de la surface de guidage de 
galet, bien que l'intensite de la force de contact varie 
avec la phase de rotation. Cela assure un fonctionnement 

5 stable du joint. 

Les resultats de 1' analyse qui prend en consi- 
deration la force de frottement interne montrent que 
l'intensite de la pouss6e induite sur le Joint universel 
homocinetique de la presente invention est inferieure a 

10 1' intensity de la poussee sur les Joints usuels, de 20 % 
environ (figure 10). 

D' autre part, par des essais de laboratoire, 
on trouve que la poussee induite est inf6rieure de 30 a 
40 % k celle du Joint usuel, en partie parce que chaque 

15 surface de guidage de galet a une configuration telle que 
le galet spherique est en contact avec elle en deux points 
et en partie parce qu'un volume ou reservoir d'huile ain- 
. si forme ameliore la lubrification. 

Le joint universel homocinetique conforme a la 

20 presente invention procure les effets suivants : 

(a) Du fait que chaque galet spherique entre en 
contact avec la surface de guidage en deux points situes 
pres du centre de la surface de guidage, cela diminue la 
charge non equilibree et le moment de pivotement qui agit 

25 sur le galet spherique autour d'un axe perpendiculaire 

a l'axe du tourillon. Cela diminue la force de frottement 
qui est la cause des vibrations. 

(b) Du fait que le galet spherique entre en con- 
tact avec la surface de guidage en deux points adjacents 

30 au centre de la surface de guidage, la zone de contrainte 
de contact qui se produit sur les bords lateraux du galet 
spherique ne passe pas sur la surface de guidage de galet. 

(c) Du fait qu'un reservoir d'huile est defini 
dans la partie centrals de la surface de guidage de galet, 
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du lubrifiant est tou jours fourni.entre la surface de 
guidage de galet et le galet sphSrique, ce qui 6vite 
non seulement une corrosion par abrasion mais Sgalement 
un frottement anormal et un d^gagement de chaleur. 

5 (d> Du fait que les surfaces de guidage de 

galet et le reservoir d'huile peuvent 8tre facilement 
form§s industriellement, aucun usinage spficifique n f est 
nScessaire conane c'Stait le cas pour le joint usuel. 

D'autres objets et avantages de la prSsente 

10 invention apparattront k la lumiSre de la description 
ci-aprds, avec reference aux dessins annexes dans les- 
quels : 

la figure 1 est une coupe verticale d'un mo- 
de de realisation d 1 un joint universel .homocin6tique 
15 conforme k la prSsente invention ; 

la figure 2 est une vue de face en coupe ver- 
ticale du m§me dispositif ; 

la f igure 3 est une vue k plus grande echelle 
d'une partie du dispositif ; 
20 les figures 4 et 5 soht des vues k plus grande 

echelle de la mSme partie, dans d'autres modes de reali- 
sation ; 

les figures 6 et 7 sont des vues sch6matiques 
illustrant le fonctidnnement du joint de la prSsente in- 
25 vention ; 

la figure 8 est une vue de oQt& en coupe ver- 
ticale d'un joint horaocinitique usuel ; 

la figure 9 est une vue en perspective illus- 
trant la fagon dont le galet sphSrique roule dans le joint 
30 de la figure 8 ; et 

la figure 10 est un graphique illustrant la re- 
lation entre 1' angle de phase et la poussee induite engen- 
dr£e sur chaque tourillon, pour le joint usuel et pour le 
joint suivant la prSsente invention. 
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On se reports malntenant aux figures 1 a 4. 
Un anneau exterieur 10 est solidaire d'un premier arbre 
11, a son extremite fermee, et 11 comporte dans sa sur- 
face interieure trois gorges de guidage axiales 12, dis- 

5 posees a intervalles angulaires egaux de 120°, comme dans 
le Joint usuel. Chaque gorge de guidage 12 presente, de 
chaque c6te, une surface 13 de guidage de galet ayant deux 
centres de courbure, de sorte" qu'elle prend la forme 
d'une arche gothique, un reservoir d'huile 14 qui s'etend 

10 axialement etant defini dans sa partie centrale. Les ' 
rayons de courbure correspondent aux centres de courbu- 
re peuvent §tre mutuellement differents ou inutuellement 
egaux. 

Une piece tripode 15, montee dans 1« anneau 
15 exterieur lO, s' engage sur des cannelures 17 formees sur 
une extremite d'un deuxieme arbre 16 et elle est tenue 
entre une partie epaulee 18 et un anneau elastique 19 de 
maniere a ne pas glisser hors de 1' arbre. La piece tri- 
pode 15 comporte trois tourillbns 20 diriges radialement, 
20 sur ehacun desquels un galet spherique 21 est monte en 
rotation par 1 • intermediaire d'une pluralite d« aiguilles 

de roulement 8. 

Dans un premier mode de realisation de la pre- 
sente invention, represents sur la figure 3, les points 

25 de contact P et P entre le galet spherique 21 et la 

surface 13 de" guidage de galet sont situes, par rapport 
a la partie centrale de la surface de guidage 13, de sor- 
te que 1' angle e = 10" a 20° (1' angle de contact e est 
un angle defini entre la ligne mediane du galet spheri- 

30 que et une ligne reliant l'un des points de contact 

avec le centre du galet spherique). Chaque galet spheri- 
que n' entre pas en contact avec la partie centrale et les 
bords lateraux de chaque surface de guidage 13. Ainsi, les 
bords lateraux des galets spheriques 21 ne aont pas en 

35 contact avec la surface 13 de guidage de galet, et la re- 
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gion de contrainte de contact, apparaissant sur les 
bords lateraux, ne passe pas sur la surface 13 de gui- 
dage de galet. Par suite, 11 n'y a pas de risque de 
charge non equilibree sur le galet spherlque 21 provo- 
quant une inclinaison des roulements a aiguilles 8, ce 
qui augmenterait la resistance par frottement. 

En outre, puisque les points de contact PI 
et P2 sont situes ST des points proches de la partie 
centrale de la surface de guidage 13, 11 y a une dimi- 
nution du moment de pivotement qui agit sur le galet 
spherlque 21 autour de son axe X-X, r6sultant de la for- 
ce de frottement dans une direction perpendiculaire au 
plan de la figure 3, engendree par la charge agissant 
sur les points de contact P 1 et P 2 . Le mouvement de cha- 
que tourillon 20 dans la direction de la ligne Y-Y par 
rapport au galet spherlque 21 (du fait que les charges 
non 6quilibrees aglssent sur Pi et P2) est adouci, ce 
qui diminue une poussee induite. Le rapport du diametre 
de la surface 13 de guidage de galet a celui du galet 
spherlque- 21 doit de preference 8tre de 1.10. a 1,40... 

La figure 4 illustre un deuxieme mode de 
realisation de la presente invention, dans lequel une 
surface 22 de guidage de galet est definie par deux 
plans. Un reservoir d'huile 23 est form6 entre la zone 
adjacente aux points ou les deux plans se coupent et 
le galet spherlque 21. 

La figure 5 illustre un troisieme mode de 
realisation de la presente invention dans lequel chaque 
galet 25 roulant sur la surface de guidage cylindrique 
24 est spherlque a ses deux parties d'extremite 26 et 
cylindrique a sa partie centrale 27, le galet etant en 
contact en deux points avec la surface de guidage 24. 
Un reservoir d'huile 28 est defini entre la surface de 
guidage 24 et le galet 25. * 

La figure 6 illustre un quatrieme mode de 
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realisation de la prSsente invention, dans lequel chaque 
surface 29 de guidage de galet est dSfinie par deux plans 
et les points de contact P 2 et P g avec le galet sph§rique 
21 sont situ§s de fagon non symetrique par rapport k la 
ligne centrals X-X du galet sphSrlque 21. 

Dans le premier mode de realisation de la fi- 
gure 3, les angles de contact formes entre la surface de 
guidage de galet et le galet sph6rique en deux points sont 
6gaux I'un h 1' autre, tandis que dans le quatridme mode 
de realisation de la figure 6, les angles de contact sont 
difffirents l , un de l f autre. 
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REVENDICATIONS 

1. Joint universel homocin^tique comprenant : 
une pidce exterieure 10 dans la surface Inte- 

rieure de laquelle sont menagSes trois gorges de guida- 
ge (12) s"6tendant axlalement et 6galement espacSes an- • 

5 gulairement autour de son axe, chacune de ces gorges de 

guidage prSsentant de chaque c8t6 une surface (13) de 
guidage de galet qui s'etend dans la direction de l'axe 
de ladite pidce extSrieure ; 

une piSce tripode (15) comportant trois touril- 

10 Ions (20) diriges radialement et 6galement espacSs an- 
gulairement autour de son axe, la piSce tripode etant 
mont6e dans la piSce exterieure de sorte que les touril- 
lons de la pi&ce tripode se logent dans les gorges de 
guidage respectives de la pi&ce exterieure, 

15 un galet spherique (21) mont6 de fagon tournante 

sur chaque tourillon et dont la p£riph$rie exterieure 
est guidee par lesdites surfaces de guidage de galet, 
caracteris§ en ce que chaque galet sphSrique 
(21) est en contact avec la surface (13) de guidage de 

20 galet, en deux points (P 1 ,P 2 ). 

2. Joint universel homocinStique suivant la reven- 
dication 1, caracterisS en ce que les angles de contact 
(0 L , 0 2 ) formes entre le galet sphSrique (21) et la sur- 
face (29) de guidage de galet auxdits deux points (P^Pg) 

25 sont diffSrents I'un de l'autre. 

3. Joint universel homocin6tique suivant la re- 
vendication 1, caracterisS en ce que les angles de con- 
tact (e) formSs entre le galet sphSrique (21) et la sur- 
face (13) de guidage de galet auxdits deux points sont 

30 6gaux l'un a l'autre. 

4. Joint universel homocinStique suivant la re- 
vendication 1, caracterise en ce que chaque surface de 
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guidage de galet possede deux centres de courbure et en 
ce que les- rayons de courbure correspondent a ces centres 
de courbure sont diffe rents l'un de 1' autre. 

5. Joint universel homocinetique suivant la re- 
5 vendication 1, caracterise en ce que chaque surface de 

guidage de galet possede deux centres de courbure et en 
ce que les rayons de courbures correspondent a ces cen- 
tres de courbure sont egaux l'un a 1' autre. 

6. Joint universel homocinetique suivant l'une 
10 quelconque des revendications 1 a 5, caracteris6 en ce 

qu'un r6servoir d'huile (14) est defini, entre le galet 
(21) et la surface de guidage (13), dans la partie cen- 
trale de celle-ci entre les points de contact (P^-Pg) . 

7. Joint universel homocinetique suivant l'une 
15 quelconque des revendications 1 a 6, caracterise en ce 

que chaque galet spherique (21) est sph6rique a ses deux 
parties d'extremite (26) et est cylindrique dans sa par- 
tie centrale (27). 
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FIG. 1 
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FIG. 7 
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FIG.9 




FIG. 10 



Joint de la presente invention 



____ Joint de l f art antfirieur 




120 Tfi5 2Z5 300 360 

Angle de phase du joint (en degres; 



